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本論文では 2 つのカメラがそれぞれユーザを追跡しながら，人体の 3 次元姿勢を復元する手法と，腕の位置姿勢か
らジェスチャ認識を行い， これを実際のヒューマンインタフェースシステムに応用する手法について述べている。
第 1 章では複数画像上の特徴点から t 3 次元位置を復元し， ヒューマンインタフェースに応用する従来手法の問題
点と，それに対する本論文の解決のアプローチについて述べている。




第 3 章ではアフィン座標系に必要な空間中の参照点を 4 点から 3 点に減らすことでユーザの姿勢が満たすべき条件
を緩和している。これにより自由に移動しながら利用できるヒューマンインタフェースを提案している。実験結果か
ら本手法が有効であることを示している。


























(2) 前項の方法では，同一空間上にない 4 点が人体上に必要なため，使用の際の姿勢に制限がある O そこで，仮想







では，縮退により失われた運動パラメータを，人体の 1 部分の大きさの情報を利用して 1 次元探索により復元
する方法を提案している o さらに運動パラメータが短時間の聞は線形に変化すると仮定し，上記の手法と組み
合わせることにより，カメラが人間を追跡している状態にあっても安定して 3 次元姿勢を復元することのでき
る手法を提案している o 実験結果により提案手法が従来手法よりノイズにロバストで，より正確に 3 次元位置
姿勢を復元することを示している。
以上のように，本論文は人間の感覚に適合し，使用する際の位置の制限のないジェスチャによるヒューマンインタ
フェースシステムと安定・確実に人体の 3 次元姿勢を復元する方法を提案するとともに，人間のジェスチャや行動の
認識に大きな示唆を与えており，使いやすいヒューマンインタフェース技術の発展に寄与するところが大きい。よっ
て本論文は博±論文として価値のあるものと認めるの
. 
? ?
